CN 107223104 B 


(19) 中 华人 民 共 和 国 国家 知识 产权 局 


(12) 发 明 专 利 


(21) 申 请 号 201680004359.3 

(22) 申 请 日 2016.06.23 

(65) 同 一 申请 的 已 公布 的 文献 号 
申请 公布 号 CN 107223104 A 

(43) 申 请 公布 日 2017.09.29 


(85)PCT 国 际 申请 进入 国家 阶段 日 
2017.06.30 


(86)PCT 国 际 申请 的 申请 数据 


PCT/CN2016/086884 2016.06.23 


(87)PCT 国 际 申请 的 公布 数据 


WO2017/219315 ZH 2017.12.28 


(73) 专 利 权 人 深圳 市 大 疆 创 新 科技 有 限 公司 


地 址 518057 广东 省 深圳 市 南山 区 高 新 
南 区 粤 兴 一 道 9 号 香港 科大 深圳 产 学 


研 大 楼 6 楼 
(72) 发 明 人 贝 世 狐 


[x 


(74) 专 利 代理 机 构 中 科 专 利 商标 代 开 


公司 11021 
代理 人 张 成 新 
(54) 发 明 名 称 
多 足 机 器 人 
(57) 摘 要 


一 种 多 足 机 器 人 (100) , 包括 机 身 (10) 及 可 
活动 地 设置 在 所 述 机 号 (10) 上 的 机 械 腿 (50) 。 所 
述 机 械 腿 (50) 包 括 与 所 述 机 身 (10) 可 活动 连接 
的 从 动 辟 (545) 以 及 第 一 传动 组 件 (543), 所 述 第 
一 传动 组 件 (543) 能 够 驱动 所 述 从 动 辟 (545) 相 
对 所 述 机 身 (10) 运 动 ;其 中 ,所 述 第 一 传动 组 件 


有限 責任 


(543) 包 括 卡 合 止 退 结构 ,所 述 卡 合 止 退 结构 用 


于 给 予 所 述 从 动 臂 (545) 足 够 的 支撑 力 , 并 使 所 


述 第 一 传动 组 件 (543) 在 被 切断 动力 的 情况 下 能 
够 维持 当前 的 传动 状态 ,从 而 使 所 述 机 械 腿 (50) 


能 够 保持 当前 的 运行 状态 。 


(51)In 


(10) 授 权 公 告 号 CN 107223104 B 
(45) 授 权 公 告 日 2019. 02. 12 


t.C1 . 


B62D 57/032(2006.01) 


(56) 对 
CN 


(emm 
て の 


比 文件 


102407893 AA,2012.04.11 , 
102351018 A,2012.02.15, 


4527650 A,1985.07 .09, 
4527650 A,1985.07 .09, 


102351018 A,2012.02.15, 
103395457 AA,2013.11 .20, 
105109572 A,2015.12.02, 
201120913 Y,2008.09.24, 
104002889 A,2014.08.27, 
202320579 U,2012.07.11 , 


4503924 A,1985 .03.12 , 
4527650 A,1985.07 .09, 


102351018 AA,2012.02.15, 


权利 要 求 书 6 页 


说 明 书 9 页 “” 附 医 


CN 107223104 B 权 利 要 求 书 1/6 页 


1 .一 种 多 足 机 器 人 ,包括 机 身 及 能 够 活动 地 设置 在 所 述 机 身上 的 机 械 腿 ,其 特征 在 于 : 
所 述 机 械 腿 包括 与 所 述 机 身 可 活动 连接 的 从 动 臂 以 及 第 一 传动 组 件 , 所 述 第 一 传动 组 件 能 
够 驱动 所 述 从 动 臂 相对 所 述 机 身 运动 ;其 中 ,所 述 第 一 传动 组 件 包括 卡 合 止 退 结构 ,所 述 卡 
合 止 退 结构 用 于 在 所 述 第 一 传动 组 件 在 被 切断 动力 时 , 锁 止 所 述 第 一 传动 组 件 ,以 使 所 述 
第 一 传动 组 件 能 够 维持 当前 的 传动 状态 ,从 而 使 所 述 机 械 腿 能 够 保持 当前 的 运行 状态 ; 

其 中 ,所 述 机 械 腿 还 包括 连接 于 所 述 机 身 的 从 动 驱 动 件 ,所 述 第 一 传动 组 件 连接 于 所 
述 从 动 驱 动 件 上 ,所 述 从 动 驱动 件 能 够 驱动 所 述 第 一 传动 组 件 带动 所 述 从 动 臂 运 动 ; 

所 述 第 一 传动 组 件 为 丝 杠 机 构 , 所 述 从 动 驱 动 件 为 旋转 电机 ;以 及 

所 述 第 一 传动 组 件 包括 丝 杆 及 与 所 述 丝 杆 相 叶 合 的 螺母 ,所 述 丝 杆 连接 于 所 述 旋 转 电 
机 的 驱动 轴 , 所 述 从 动 臂 可 转动 地 连接 于 所 述 机 身 , 且 可 转动 地 连接 于 所 述 螺 母 上 ,所 述 卡 
合 止 退 结构 为 所 述 丝 杆 及 所 述 螺母 的 唉 合 结构 。 

2. 如 权利 要 求 1 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 丝 杆 通 过 万 向 节 连 接 于 所 述 旋转 
电机 的 驱动 轴 。 

3. 如 权利 要 求 1 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 螺 母 通过 转轴 与 所 述 从 动 辟 可 转 
动 连接 。 

4. 如 权利 要 求 1 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 一 传动 组 件 为 蜗轮 蜗杆 机 构 ， 
所 述 从 动 驱 动 件 为 旋转 电机 。 

5. 如 权利 要 求 4 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 一 传动 组 件 包括 蜗杆 及 与 所 述 
蜗杆 相 唉 合 的 蜗轮 ,所 述 蜗杆 连接 于 所 述 旋转 电机 的 驱动 轴 , 所 述 从 动 臂 连接 于 所 述 蜗轮 
上 ,所 述 卡 合 止 退 结构 为 所 述 蜗 轮 及 所 述 蜗杆 的 哨 合 结构 。 

6. 如 权利 要 求 1 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 机 械 腿 还 包括 主动 辟 , 所 述 主 动 
辟 可 转动 地 连接 于 所 述 机 身 , 所 述 从 动 驱 动 件 设 置 于 所 述 主动 恬 上 ,所 述 从 动 辟 可 转动 地 
连接 于 所 述 主动 恬 上 ,以 与 所 述 机 身 相 连接 。 

7. 如 权利 要 求 6 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 机 械 腿 还 包括 固定 于 所 述 机 身上 
的 主动 驱动 件 , 所 述 主动 臂 连接 于 所 述 主动 驱动 件 , 所 述 主动 驱动 件 能 够 驱动 所 述 主 动 臂 
相对 所 述 机 身 转动 ,以 带动 所 述 机 械 腿 整体 相对 所 述 机 身 转动 。 

8. 如 权利 要 求 7 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 主 动 驱动 件 为 旋转 驱动 件 , 所 述 
旋转 驱动 件 能 够 通过 所 述 主 动 辟 带动 所 述 机 械 腿 整体 相对 所 述 机 身 转动 ,以 改变 所 述 机 械 
腿 在 水 平方 向 的 位 置 。 

9. 如 权利 要 求 8 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 主 动 驱动 件 通过 控制 所 述 机 械 腿 
相对 所 述 机 身 转 动 的 角度 ,控制 所 述 机 械 腿 移动 的 步 长 。 

10. 如 权利 要 求 8 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 主动 驱动 件 驱 动 所 述 机 械 腿 转 
动 的 转轴 基本 平行 于 所 述 机 身 的 竖 直 中 心 轴 设置 。 

11. 如 权利 要 求 8 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 机 械 腿 相对 所 述 机 身 转 动 的 角 
度 小 于 或 等 于 180 度 。 

12. 如 权利 要 求 7 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 从 动 驱动 件 能 够 通过 所 述 第 一 
传动 组 件 带动 所 述 从 动 臂 相对 所 述 主动 辟 转 动 ,以 改变 所 述 机 械 腿 在 竖 直 方向 的 位 置 。 

13. 如 权利 要 求 12 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 从 动 驱 动 件 通 过 控制 所 述 从 动 
辟 相 对 所 述 主动 臂 转动 的 角度 ,控制 所 述 机 械 腿 柳 扑 的 高 度 。 
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14. 如 权利 要 求 12 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 从 动 驱 动 件 驱 动 所 述 从 动 臂 相 
对 所 述 主动 辟 转 动 的 转轴 ,基本 生 直 于 所 述 机 身 的 竖 直 中 心 轴 设 置 。 

15. 如 权利 要 求 12 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 从 动 辟 相对 所 述 主动 辟 转 动 的 
转动 角度 小 于 或 等 于 100 度 。 

16. 如 权利 要 求 1 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 多 足 机 器 人 还 包括 执行 关节 ,所 
述 执行 关节 设置 在 所 述 从 动 辟 上 ,所 述 从 动 辟 能 够 带动 所 述 执 行 关节 运动 。 

17. 如 权利 要 求 16 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :还 包括 设置 于 所 述 从 动 辟 上 的 执行 
驱动 件 以 及 连接 于 所 述 执行 驱动 件 上 的 执行 臂 , 所 述 执行 驱动 件 用 于 驱动 所 述 执行 臂 相 对 
所 述 从 动 辟 转 动 。 

18. 如 权利 要 求 17 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 执行 驱动 件 通 过 驱动 所 述 执行 
臂 相 对 所 述 从 动 臂 转动 ,能够 调节 所 述 机 械 腿 在 着 陆 时 的 角度 。 

19. 如 权利 要 求 18 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 执行 驱动 件 通 过 控制 所 述 执行 
辟 相 对 所 述 从 动 臂 转 动 的 角度 ,控制 所 述 机 械 腿 攀 息 的 角度 。 

20. 如 权利 要 求 18 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 执行 臂 相对 所 述 从 动 臂 转 动 的 
转轴 ,基本 垂直 于 所 述 机 身 的 竖 直 中 心 轴 设置 。 

21 .如 权利 要 求 18 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 执行 臂 相对 所 述 从 动 臂 转 动 的 
角度 小 于 或 等 于 100 度 。 

22. 如 权利 要 求 17 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :还 包括 第 二 传动 组 件 ,通过 所 述 执 
行 驱 动 件 能 够 驱动 所 述 第 二 传动 组 件 带动 所 述 执行 臂 相对 于 所 述 从 动 辟 运动 ,所 述 第 二 传 
动 组 件 包 括 卡 合 止 退 结构 ,以 使 所 述 从 动 臂 在 被 切断 动力 时 ,所 述 执行 关节 能 够 保持 当前 
的 运行 状态 。 

23. 如 权利 要 求 22 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 二 传动 组 件 为 丝 枉 机 构 , 所 
述 执行 驱动 件 为 旋转 电机 。 

24. 如 权利 要 求 23 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 二 传动 组 件 包 括 丝 杆 及 与 所 
述 丝 杆 相 路 合 的 螺母 ,所 述 丝 杆 连接 于 所 述 旋转 电机 的 驱动 轴 , 所 述 执行 臂 可 转动 地 连接 
于 所 述 从 动 辟 , 且 可 转动 地 连接 于 所 述 螺 母 上 ,所 述 第 二 传动 组 件 的 所 述 卡 合 止 退 结构 为 
所 述 丝 杆 及 所 述 螺母 的 咕 合 结构 。 

25. 如 权利 要 求 24 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 丝 杆 通 过 万 向 节 连 接 于 所 述 旋 
转 电 机 的 驱动 轴 。 

26. 如 权利 要 求 24 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 螺 母 通过 转轴 与 所 述 执行 辟 可 
转动 连接 。 

27. 如 权利 要 求 22 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 二 传动 组 件 为 蜗轮 蜗杆 机 
构 , 所 述 执行 驱动 件 为 旋转 电机 。 

28. 如 权利 要 求 27 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 二 传动 组 件 包括 蜗杆 及 与 所 
述 蜗杆 相 吗 合 的 蜗轮 ,所 述 蜗杆 连接 于 所 述 旋转 电机 的 驱动 轴 , 所 述 执行 臂 连接 于 所 述 蜗 
轮 上 ,所 述 第 二 传动 组 件 的 所 述 卡 合 止 退 结构 为 所 述 蜗轮 及 所 述 蜗 杆 的 哮 合 结构 。 

29. 如 权利 要 求 16 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 机 械 腿 还 包括 设置 于 所 述 执行 
关节 上 的 减 震 组 件 ,所 述 减 震 组 件 用 于 对 所 述 多 足 机 器 人 进行 减 震 。 

30. 如 权利 要 求 29 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 机 械 腿 还 包括 连接 在 所 述 减 震 
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组 件 上 的 触角 ,所 述 触 角 用 于 将 所 述 多 足 机 器 人 文 撑 于 使 用 场所 上 。 

31. 如 权利 要 求 30 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 减 震 组 件 包 括 连 接 于 所 述 执行 
关节 上 的 闭 设 件 以 及 设置 于 所 述 装 设 件 上 的 弹性 件 , 所 述 触角 抵 持 于 所 述 弹 性 件 上 。 

32. 如 权利 要 求 31 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 减 震 组 件 还 包括 设置 于 所 述 执 
行 关 节 上 的 固定 件 ,所 述 装 设 件 与 所 述 固定 件 固定 连接 ,所 述 弹性 件 抵 持 于 所 述 固定 件 与 
所 述 触角 之 间 。 

33. 如 权利 要 求 32 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 减 震 组 件 还 包括 可 活动 地 设置 
于 所 述 装 设 件 上 的 活动 件 ,所 述 弹 性 件 的 一 端 抵 持 于 所 述 固定 件 上 , 另 一 端 抵 持 于 所 述 活 
动 件 上 ,所 述 触 角 连 接 于 所 述 活动 件 上 。 

34. 如 权利 要 求 33 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 固定 件 及 所 述 弹 性 件 均 为 两 
组 ,两 组 所 述 固定 件 彼 此 间隔 设置 在 所 述 执行 关节 上 ,所 述 装 设 件 设置 于 两 组 所 述 固定 件 
之 间 , 两 组 所 述 弹性 件 分 别 设置 在 所 述 活动 件 的 两 侧 , 以 实现 所 述 多 足 机 器 人 的 双向 减 震 。 

35. 如 权利 要 求 30 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 触 角 上 设置 有 传感器 ,所 述 传 
感 器 用 于 感 测 所 述 触 角 是 否 着 陆 。 

36. 如 权利 要 求 35 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 传感器 为 以 下 几 种 中 的 任 一 
种 :压力 传感器 .距离 传感器 、 视 觉 传 感 器 。 

37. 如 权利 要 求 1 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 一 传动 组 件 为 直线 电机 ,所 述 
直线 电机 包括 导轨 及 与 所 述 导 轨 相 适 配 的 请 块 ,所 述 导 轨 可 转动 地 连接 于 所 述 机 号 上 ,所 
述 从 动 臂 可 转动 地 连接 于 所 述 机 吴 , 且 可 转动 地 连接 于 所 述 滑 块 上 。 

38. 如 权利 要 求 37 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 导 轨 通 过 万 向 节 、 球 匀 或 者 枢 
轴 连 接 于 所 述 机 号 上 。 

39. 如 权利 要 求 1 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 多 足 机 器 人 还 包括 可 活动 地 设 
置 于 所 述 机 号 上 的 负载 机 构 , 所 述 负 载 机 构 用 于 实现 所 述 多 足 机 器 人 的 附加 功能 。 

40. 如 权利 要 求 39 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 负载 机 构 为 炮塔 。 

41 .一 种 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 ,包括 : 

机 身 ;以 及 

多 个 机 械 腿 ,与 所 述 机 里 连接 ,用 于 提供 所 述 机 身 的 移动 动力 ;每 个 所 述 机 械 腿 包 括 : 

第 一 关节 ,与 所 述 机 身 可 转动 连接 ; 

第 二 关节 ,与 所 述 第 一 关节 可 转动 连接 ;以 及 

第 三 关节 ,与 所 述 第 二 关节 可 转动 连接 ; 

其 中 ,所 述 第 一 关节 相对 于 所 述 机 身 转 动 时 ,以 调节 所 述 第 三 关节 的 水 平方 向 的 位 置 ， 
所 述 第 二 关节 相对 所 述 第 一 关节 转动 时 ,以 调节 所 述 第 三 关节 的 竖 直 方向 的 位 置 ;所 述 第 
三 关节 相对 于 所 述 第 二 关节 转动 时 ,以 调节 所 述 第 三 关 贡 着 陆 时 的 角度 ; 

其 中 ,所 述 第 二 关节 包括 设置 于 所 述 第 一 关节 上 的 从 动 驱动 件 以 及 连接 于 所 述 从 动 驱 
动 件 的 从 动 臂 ,所 述 从 动 驱动 件 能 够 驱动 所 述 从 动 臂 相对 所 述 第 一 关节 转动 ,所 述 第 三 天 
节 连 接 于 所 述 从 动 臂 上 ， 

所 述 第 二 关节 还 包括 第 一 传动 组 件 ,所 述 第 一 传动 组 件 连接 于 所 述 从 动 驱动 件 与 所 述 
从 动 恬 之 间 , 并 用 于 带动 所 述 从 动 辟 转动 ,所 述 第 一 传动 组 件 包括 卡 合 止 退 结构 ; 

所 述 第 一 传动 组 件 为 丝 杠 机 构 , 所 述 从 动 驱 动 件 为 旋转 电机 ;以 及 
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所 述 第 一 传动 组 件 包 括 丝 杆 及 与 所 述 丝 杆 相 唉 合 的 螺母 ,所 述 丝 杆 连 接 于 所 述 旋 转 电 
机 的 驱动 轴 , 所 述 从 动 臂 可 转动 地 连接 于 所 述 机 身 , 且 可 转动 地 连接 于 所 述 螺 母 上 ,所 述 卡 
合 止 退 结构 为 所 述 丝 杆 及 所 述 螺母 的 唉 合 结构 。 

42. 如 权利 要 求 41 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :通过 所 述 第 一 关节 相对 于 所 述 机 身 
转动 的 角度 ,控制 相应 所 述 机 械 腿 移动 的 步 长 。 

43 .如 权利 要 求 42 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 一 关节 相对 于 所 述 机 身 转 动 
的 转轴 ,基本 平行 于 所 述 机 身 的 竖 直 中 心 轴 设 置 。 

44. 如 权利 要 求 42 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 一 关节 相对 于 所 述 机 身 转 动 
的 角度 小 于 或 等 于 180 度 。 

45. 如 权利 要 求 42 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 一 关节 包括 设置 于 所 述 机 身 
上 的 主动 驱动 件 以 及 连接 于 所 述 主动 驱动 件 的 主动 臂 ,所 述 主动 驱动 件 能 够 驱动 所 述 主动 
辟 相 对 所 述 机 里 转动 ,所 述 第 二 关节 设置 在 所 述 主 动 辟 上 。 

46. 如 权利 要 求 45 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 主动 驱动 件 为 旋转 驱动 件 。 

47. 如 权利 要 求 41 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :通过 所 述 第 二 关节 相对 于 所 述 第 一 
关节 转动 的 角度 ,控制 相应 所 述 机 械 腿 梦 爬 的 高 度 。 

48. 如 权利 要 求 47 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 二 关节 相对 于 所 述 第 一 关节 
转动 的 转轴 ,基本 垂直 于 所 述 机 身 的 竖 直 中 心 轴 设置 。 

49. 如 权利 要 求 47 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 二 关节 相对 于 所 述 第 一 关节 
转动 的 角度 小 于 或 等 于 100 度 。 

50. 如 权利 要 求 41 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 卡 合 止 退 结构 用 于 给 予 所 述 从 
动 臂 足够 的 支撑 力 , 并 使 所 述 第 一 传动 组 件 在 被 切断 动力 的 情况 下 能 够 维持 当前 的 传动 状 
态 ,从 而 使 所 述 第 二 关节 能 够 保持 当前 的 运行 状态 。 

51 .如 权利 要 求 41 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 丝 杆 通过 万 向 节 连 接 于 所 述 旋 
转 电 机 的 驱动 轴 。 

52. 如 权利 要 求 41 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 螺母 通过 转轴 与 所 述 从 动 臂 可 
转动 连接 。 

53. 如 权利 要 求 50 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 一 传动 组 件 为 蜗轮 蜗杆 机 
构 , 所 述 从 动 驱 动 件 为 旋转 电机 。 

54. 如 权利 要 求 53 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 一 传动 组 件 包 括 蜗 杆 及 与 所 
述 蜗 杆 相 哮 合 的 蜗轮 ,所 述 蜗 杆 连 接 于 所 述 旋 转 电 机 的 驱动 轴 , 所 述 从 动 辟 连 接 于 所 述 蜗 
轮 上 ,所 述 卡 合 止 退 结构 为 所 述 蜗 轮 及 所 述 蜗杆 的 唉 合 结构 。 

55. 如 权利 要 求 41 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :通过 所 述 第 三 关节 相对 于 所 述 第 二 
关节 转动 的 角度 ,控制 相应 所 述 机 械 腿 梦 爬 的 角度 。 

56. 如 权利 要 求 55 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 三 关节 相对 于 所 述 第 二 关节 
转动 的 转轴 ,基本 平行 于 所 述 第 二 关节 相对 于 所 述 第 一 关节 转动 的 转 旬 

57. 如 权利 要 求 55 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 三 关节 相对 于 所 述 第 二 关节 
转动 的 角度 小 于 或 等 于 100 度 。 

58. 如 权利 要 求 55 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 三 关节 包括 设置 于 所 述 第 二 
关节 上 的 执行 驱动 件 以 及 连接 于 所 述 执行 驱动 件 的 执行 臂 , 所 述 执行 驱动 件 能 够 驱动 所 述 
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执行 辟 相 对 所 述 第 二 关节 转动 。 

59. 如 权利 要 求 58 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 三 关节 还 包括 第 二 传动 组 
件 ,所 述 第 二 传动 组 件 连接 于 所 述 执行 驱动 件 与 所 述 执行 臂 之 间 ,并 用 于 带动 所 述 执行 辟 
转动 。 

60. 如 权利 要 求 59 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 二 传动 组 件 包 括 卡 合 止 退 结 
构 ,所 述 卡 合 止 退 结构 用 于 给 予 所 述 执行 臂 足 够 的 支撑 力 , 并 使 所 述 第 一 传动 组 件 在 被 切 
断 动 力 的 情况 下 能 够 维持 当前 的 传动 状态 ,从 而 使 所 述 第 三 关节 能 够 保持 当前 的 运行 状 
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61. 如 权利 要 求 60 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 二 传动 组 件 为 丝 杠 机 构 , 所 
述 执行 驱动 件 为 旋转 电机 。 

62. 如 权利 要 求 61 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 二 传动 组 件 包 括 丝 杆 及 与 所 
述 丝 杆 相 吗 合 的 螺母 ,所 述 丝 杆 连接 于 所 述 旋转 电机 的 驱动 轴 , 所 述 执行 臂 可 转动 地 连接 
于 所 述 机 号, 且 可 转动 地 连接 于 所 述 螺母 上 ,所 述 卡 合 止 退 结构 为 所 述 丝 杆 及 所 述 螺 母 的 
路 合 结构 。 

63. 如 权利 要 求 62 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 丝 杆 通过 万 向 节 连 接 于 所 述 旋 
转 电机 的 驱动 

64. 如 权利 要 求 62 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 螺母 通过 转轴 与 所 述 执行 臂 可 
转动 连接 。 

65. 如 权利 要 求 60 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 二 传动 组 件 为 蜗轮 蜗杆 机 
构 , 所 述 执行 驱动 件 为 旋转 电机 。 

66. 如 权利 要 求 65 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 第 二 传动 组 件 包 括 蜗杆 及 与 所 
述 蜗杆 相 吗 合 的 蜗轮 ,所 述 蜗杆 连接 于 所 述 旋转 电机 的 驱动 轴 , 所 述 执行 臂 连 接 于 所 述 蜗 
轮 上 ,所 述 卡 合 止 退 结构 为 所 述 蜗 轮 及 所 述 蜗 杆 的 吐 合 结构 。 

67. 如 权利 要 求 41 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 机 械 腿 还 包括 设置 于 所 述 第 三 
关节 上 的 减 震 组 件 ,所 述 减 震 组 件 用 于 对 所 述 多 足 机 器 人 进行 减 震 。 

68. 如 权利 要 求 67 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 机 械 腿 还 包括 连接 在 所 述 减 震 
组 件 上 的 触角 ,所 述 触 角 用 于 将 所 述 多 足 机 器 人 文 撑 于 使 用 场所 上 。 

69. 如 权利 要 求 68 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 减 震 组 件 包括 连接 于 所 述 第 三 
关节 上 的 闭 设 件 以 及 设置 于 所 述 装 设 件 上 的 弹性 件 , 所 述 触角 抵 持 于 所 述 弹 性 件 上 。 

70. 如 权利 要 求 69 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 减 震 组 件 还 包括 设置 于 所 述 第 
三 关节 上 的 固定 件 ,所 述 装 设 件 与 所 述 固定 件 固定 连接 ,所 述 弹性 件 抵 持 于 所 述 固定 件 与 
所 述 触角 之 间 。 

71. 如 权利 要 求 70 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 减 震 组 件 还 包括 可 活动 地 设置 
于 所 述 装 设 件 上 的 活动 件 ,所 述 弹性 件 的 一 端 抵 持 于 所 述 固 定 件 上 , 男 一 端 抵 持 于 所 述 活 
动 件 上 ,所 述 触 角 连 接 于 所 述 活动 件 上 。 

72. 如 权利 要 求 71 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 固定 件 及 所 述 弹 性 件 均 为 两 
组 ,两 组 所 述 固定 件 彼此 间隔 设置 在 所 述 第 三 关节 上 ,所 述 装 设 件 设置 于 两 组 所 述 固定 件 
之 间 ,两 组 所 述 弹性 件 分 别 设置 在 所 述 活 动 件 的 两 侧 , 以 实现 所 述 多 足 机 器 人 的 双向 减 震 。 

73. 如 权利 要 求 68 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 触 角 上 设置 有 传感器 ,所 述 传 
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感 器 用 于 感 测 所 述 触角 是 否 着 陆 。 

74. 如 权利 要 求 73 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 传感器 为 以 下 几 种 中 的 任 一 
种 :压力 传感器 ,距离 传感器 、 视 觉 传 感 器 。 

75. 如 权利 要 求 41 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 多 足 机 器 人 还 包括 可 活动 地 设 
置 于 所 述 机 号 上 的 负载 机 构 , 所 述 负 载 机 构 用 于 实现 所 述 多 足 机 器 人 的 附加 功能 。 

76. 如 权利 要 求 75 所 述 的 多 足 机 器 人 ,其 特征 在 于 :所 述 负 载 机 构 为 炮塔 。 
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技术 领域 
[0001] “本 发 明 涉及 机 器 人 领域 ,尤其 涉及 一 种 多 足 机 器 人 。 


背景 技术 

[0002] “” 随 着 科技 的 发 展 , 在 现代 社会 中 ,多 足 机 器 人 例如 爬虫 机 器 人 、 仿 生机 器 人 的 应 用 
越 来 越 广泛 。 目 前 的 多 足 机 器 人 的 机 械 腿 的 关节 通 第 由 舵 机 直接 进行 驱动 ,使 所 述 多 足 机 
器 人 能 够 实现 行走 ` 攀 爬 的 功能 。 然 而 , 当 所 述 多 足 机 器 人 的 动力 被 切断 时 ,例如 , 当 所 述 多 
足 机 器 人 断 电 后 ,所 述 舵 机 失去 能 量 来 源 ,由 于 舵 机 没有 自 锁 功能 ,使 所 述 多 足 机 器 人 的 机 
械 腿 的 关节 失去 支撑 力 , 导 致 所 述 多 足 机 器 人 在 动力 被 切断 时 便 次 软 在 地 。 因 此 ,上 述 的 多 
足 机 器 人 使 用 局 限 性 较 大 。 


发 明 内 容 

[0003] ”鉴于 上 述 状况 ,有 必要 提供 一 种 多 足 机 器 人 ,该 多 足 机 器 人 即使 在 动力 被 切断 时 
仍 能 够 保持 动力 被 切断 前 的 运行 状态 。 

[0004] ”本 发 明 实施 例 提 供 一 种 多 足 机 器 人 ,包括 机 身 及 可 活动 地 设置 在 所 述 机 号 上 的 机 
械 腿 。 所 述 机 械 腿 包括 与 所 述 机 号 可 活动 连接 的 从 动 臂 以 及 第 一 传动 组 件 , 所 述 第 一 传动 
组 件 能 够 驱动 所 述 从 动 辟 相对 所 述 机 里 运 动 。 其 中 ,所 述 第 一 传动 组 件 包 括 卡 合 止 退 结构 ， 
所 述 卡 合 止 退 结构 用 于 在 所 述 第 一 传动 组 件 在 被 切断 动力 时 , 锁 止 所 述 第 一 传动 组 件 , 以 
使 所 述 第 一 传动 组 件 能 够 维持 当前 的 传动 状态 ,从 而 使 所 述 机 械 腿 能 够 保持 当前 的 运行 状 
态 
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[0005] ”本 发 明 实施 例 还 提供 一 种 多 足 机 器 人 ,包括 机 号 以 及 多 个 机 械 腿 。 多 个 所 述 机 械 
腿 与 所 述 机 身 连 接 , 用 于 提供 所 述 机 身 的 移动 动力 每 个 所 述 机 械 腿 包括 :第 一 关节 ,与 所 
述 机 身 可 转动 连接 ; 第 二 关节 ,与 所 述 第 一 关节 可 转动 连接 ;以 及 第 三 关节 ,与 所 述 第 二 关 
节 可 转动 连接 其 中 ,所 述 第 一 关节 相对 于 所 述 机 号 转动 时 ,以 调节 所 述 第 三 关节 的 水 平方 
向 的 位 置 ;所 述 第 二 关节 相对 所 述 第 一 关节 转动 时 ,以 调节 所 述 第 三 关节 的 竖 直 方向 的 位 
置 ; 所 述 第 三 关节 相对 于 所 述 第 二 关节 转动 时 ,以 调节 所 述 第 三 关节 着 陆 时 的 角度 。 

[0006] “上述 的 多 足 机 器 人 中 ,由 于 所 述 第 一 传动 组 件 具 有 卡 合 止 退 结构 ,所 述 卡 合 止 退 
结构 用 于 给 予 所 述 从 动 辟 足够 的 支撑 力 , 并 使 所 述 第 一 传动 组 件 在 被 切断 动力 的 情况 下 能 
够 维持 当前 的 传动 状态 ,从 而 使 所 述 机 械 腿 能 够 保持 当前 的 运行 状态 ,避免 了 所 述 多 足 机 
器 人 因 被 切断 动力 而 瘫 软 的 情况 。 


附 图 说 明 

[0007] ”图 1 为 本 发 明 实 施 例 提 供 的 多 足 机 器 人 的 组 装 立 体 图 。 
[0008] ”图 2 为 图 1 所 示 的 多 足 机 器 人 的 侧面 示意 图 。 

[0009] ”图 3 为 图 1 所 示 的 多 足 机 器 人 的 机 械 腿 的 组 装 立 体 图 。 
[0010] ”图 4 为 图 3 所 示 的 机 械 腿 的 发 一 视角 的 立体 示意 图 。 
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[0011] 
[0012] 
[0013] 


[0014] 


[0015] 


图 5 为 图 3 所 示 的 机 械 腿 的 又 一 视角 的 立体 示意 图 。 
图 6 为 图 3 所 示 的 机 械 腿 的 侧面 示意 图 。 
主要 元 件 符号 说 明 


wa | 
FF 
a | 


5433。 5633 
万 向 节 5435, 5635 
转轴 5453, 5653 
第 三 关节 56 

执行 驱动 件 


执行 臂 
支 脚 58 
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L0016] ”如 下 具体 实施 方式 将 结合 上 述 附 图 进一步 说 明 本 发 明 。 


具体 实施 方式 

[0017] ”下 面 将 结合 本 发 明 实 施 例 中 的 附 图 ,对 本 发 明 实施 例 中 的 技术 方案 进行 清楚 、 完 
整地 描述 ,显然 ,所 描述 的 实施 例 仅仅 是 本 发 明 一 部 分 实施 例 , 而 不 是 全 部 的 实施 例 。 基 于 
本 发 明 中 的 实施 例 , 本 领域 普通 搁 术 人 员 在 没有 做 出 创造 性 劳动 前 提 下 所 获得 的 所 有 其 他 
实施 例 ,都 属于 本 发 明 保 护 的 范围 。 

[0018] 需要 说 明 的 是 , 当 组 件 被 称 为 “固定 于 ” 男 一 个 组 件 , 它 可 以 直接 在 男 一 个 组 件 上 
或 者 也 可 以 存在 居中 的 组 件 。 当 一 个 组 件 被 认为 是 连接 ` 另 一 个 组 件 , 它 可 以 是 直接 连接 
到 男 一 个 组 件 或 者 可 能 同时 存在 居中 组 件 。 当 一 个 组 件 被 认为 是 “设置 于 ” 男 一 个 组 件 , 它 
可 以 是 直接 设置 在 男 一 个 组 件 上 或 者 可 能 同时 存在 居中 组 件 。 本文 所 使 用 的 术语 “垂直 
的 ”、 水 平 的 ”、 左 ~、 右 以 及 类 似 的 表述 只 是 为 了 说 明 的 目的 。 

[0019] ”除非 男 有 定义 ,本 文 所 使 用 的 所 有 的 技术 和 科学 术语 与 属于 本 发 明 的 技术 领域 的 
技术 人 员 通 第 理解 的 含义 相同 。 本 文中 在 本 发 明 的 说 明 书 中 所 使 用 的 术语 只 是 为 了 描述 具 
体 的 实施 例 的 目的 ,不 是 则 在 于 限制 本 发 明 。 本 文 所 使 用 的 术语 “或 /及 ”包括 一 个 或 多 个 相 
关 的 所 列 项 目的 任意 的 和 所 有 的 组 合 。 

[0020] ”本 发 明 实施 例 提供 一 种 多 足 机 器 人 , 设 有 一 个 或 多 个 机 械 腿 ,其 中 至 少 一 个 所 述 
机 械 腿 包 括 从 动 辟 以 及 第 一 传动 组 件 . 所 述 第 一 传动 组 件 能 够 驱动 所 述 从 动 臂 相 对 所 述 机 
身 迄 効 。 

[0021] ”其 中 ,所 述 第 一 传动 组 件 包 括 卡 合 止 退 结构 ,所 述 卡 合 止 退 结构 用 于 在 所 述 第 一 
传动 组 件 在 被 切断 动力 时 , 锁 止 所 述 第 一 传动 组 件 , 以 使 所 述 第 一 传动 组 件 能 够 维持 当前 
的 传动 状态 ,从 而 使 所 述 机 械 腿 能 够 保持 当前 的 运行 状态 。 

[0022] ”在 其 中 一 些 实施 例 中 ,所 述 卡 合 止 退 结构 可 以 为 电动 自 锁 结 构 。 在 断 电 时 ,所 述 电 
动 自 锁 结 构 处 于 自 锁 状 态 。 在 通电 时 ,所 述 电动 自 锁 机 构 解除 自 锁 。 

[0023] ”例如 ,所 述 第 一 传动 组 件 可 以 包括 电动 伸缩 气缸 以 及 止 退 部 件 ,所 述 卡 合 止 退 结 
构 为 所 述 电 动 伸缩 气 负 与 所 述 止 退 部 件 的 卡 合 结构 。 当 所 述 电 动 伸缩 气 负 通电 时 ,所 述 电 
动 伸缩 气缸 的 伸缩 杆 处 于 收缩 状态 ,此 时 伸缩 杆 与 相对 应 的 止 退 部 件 脱 离 ; 当 所 述 电动 伸 
缩 气缸 断 电 时 ,所 述 伸缩 杆 在 自身 重力 作用 下 自动 伸 出 而 处 于 初始 状态 ,并且 与 相对 应 的 
正 退 部 件 卡 合 . 有 具体 地 , 正 退 部 件 可 以 为 直 齿 条 或 者 卡 合 齿 槽 等 。 

[0024] ”或 者 , 卡 合 止 退 结构 可 以 为 包括 电磁 铁 部 件 、 铁 质 卡 合 部 件 以 及 止 退 部 件 。 当 电磁 
铁 部 件 在 通电 时 ,吸引 所 述 铁 质 卡 合 部 件 , 使 铁 质 卡 合 部 件 与 所 述 止 退 部 件 分 离 ; 电 磁铁 部 
件 在 断 电 时 ,所 述 铁 质 卡 合 部 件 在 自身 重力 下 与 所 述 止 退 部 件 相 卡 合 . 具 体 地 , 正 退 部 件 可 
以 为 直 齿 条 或 者 卡 合 齿 档 等 。 

[0025] ”在 其 中 一 些 实施 中 ,所 述 卡 合 止 退 结构 可 以 为 机 械 自 锁 结 构 ,例如 ,相互 路 合 的 螺 
纹 。 

[0026] 本 发 明 实施 例 还 提供 一 种 多 足 机 器 人 , 设 有 一 个 或 多 个 机 械 腿 。 其 中 至 少 一 个 所 
述 机 械 腿 包括 一 个 或 多 个 关节 。 所 述 关 节 可 以 调节 所 述 机 械 腿 的 位 置 方向 ,例如 ,所 述 关 节 
可 以 调节 水 平方 向 的 位 置 `. 紧 直方 向 的 位 置 、. 着 陆 时 的 角度 等 。 

[0027] ”在 其 中 一 些 实施 例 中 ,所 述 机 械 腿 可 以 包括 多 个 所 述 关 节 。 例 如 ,所 述 机 械 腿 包括 
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第 一 关节 、 第 三 关节、 以 及 第 三 关节 。 其 中 ,第 一 关节 ,与 所 述 机 身 可 转动 连接 。 第 二 关节 ,与 
所 述 第 一 关节 可 转动 连接 。 第 三 关节 ,与 所 述 第 二 关节 可 转动 连接 。 

[0028] ”其 中 ,所 述 第 一 关节 相对 于 所 述 机 身 转 动 时 ,以 调节 所 述 第 三 关节 的 水 平方 向 的 
位 置 . 所 述 第 二 关节 相对 所 述 第 一 关节 转动 时 ,以 调节 所 述 第 三 关节 的 竖 直 方向 的 位 置 。 所 
述 第 三 关节 相对 于 所 述 第 二 关节 转动 时 ,以 调节 所 述 第 三 关节 着 陆 时 的 角度 ,例如 ,相对 于 
地 面 的 倾斜 角度 。 

[0029] 下面 结合 附 图 ,对 本 发 明 的 一 些 实施 方式 作 详细 说 明 。 在 不 冲突 的 情况 下 ,下 述 的 
实施 例 及 实施 例 中 的 特征 可 以 相互 组 合 。 

[0030] “请 同时 参阅 图 1 至 图 2 ,图 1 及 图 2 示 出 了 本 发 明 的 一 实施 方式 提供 的 多 足 机 器 人 
100, 所 述 多 足 机 器 人 100 可 以 为 息 虫 机 器 人 、 仿 生机 器 人 等 等 ,其 可 以 应 用 在 竞技 机 器 人 领 
域 . 服 务 机 器 人 领域 .医疗 器 械 领 域 等 等 ,在 本 实施 方式 中 ,所 述 多 足 机 器 人 100 包 括 机 身 10 
以 及 设置 于 所 述 机 身 10 上 的 负载 机 构 30 和 机 械 腿 50。 所 述 负载 机 构 30 用 于 实现 所 述 多 足 机 
器 人 100 的 附加 功能 。 所 述 机 械 腿 50 用 于 为 所 述 多 足 机 器 人 100 提 供 支 撑 、 行 走 、 攀 爬 的 动 
为 

[0031] ”在 本 实施 方式 中 ,所 述 机 身 10 大 致 为 块 状 基 座 ,其 用 于 承载 所 述 负载 机 构 30, 并 用 
于 收容 所 述 多 足 机 器 人 100 的 电子 元 件 , 如 控制 器 、 传 感 器 等 。 

[0032] “所 述 负 载 机 构 30 设 置 在 所 述 机 身 10 上 ,并 能 够 相对 所 述 机 身 10 运 动 ,或 相对 所 述 
机 身 10 固 定 。 在 本 实施 方式 中 ,所 述 多 足 机 器 人 100 为 遥控 机 器 人 , 设 有 无 线 传输 模块 ,用 于 
接收 遥控 指令 ;所 述 负载 机 构 30 为 炮塔 ,其 可 以 发 射 BB 弹 或 者 准 直 的 激光 束 等 .可 以 理解 ， 
在 其 他 的 实施 方式 中 ,所 述 负载 机 构 30 的 类 型 可 以 根据 所 述 多 足 机 器 人 100 的 实际 需要 设 
置 ,例如 , 当 所 述 多 足 机 器 人 100 为 服务 型 机 器 人 时 ,所 述 负 载 机 构 30 可 以 为 人 机 交互 装置 ; 
当 所 述 多 足 机 器 人 100 为 医用 机 器 人 时 ,所 述 负 载 机 构 30 可 以 为 机 械 手 臂 或 者 传 感 装置 等 
等 .当然 ,在 一 些 实施 方式 中 ,所 述 负 载 机 构 30 也 可 以 省 略 ,而 直接 通过 所 述 机 身 10 来 实现 
所 述 多 足 机 器 人 100 的 附加 功能 。 

[0033] ”所 述 机 械 腿 50 可 活动 地 连接 于 所 述 机 身 10 上 ,并 位 于 所 述 机 身 10 背 离 所 述 负载 机 
构 30 的 一 侧 。 所 述 机 械 腿 50 用 于 支撑 所 述 机 身 10, 并 带动 所 述 机 身 10 及 所 述 负 载 机 构 30 行 
走 、 攀 爬 , 或 执行 其 他 的 工作 任务 。 在 本 实施 方式 中 ,所 述 机 械 腿 50 的 数量 为 八 个 , 八 个 所 述 
机 械 腿 50 分 为 两 组 ,两 组 所 述 机 械 腿 50 呈 对 称 状 设 置 在 所 述 机 身 10 的 相对 两 侧 部 ,以 对 所 
述 机 身 10 提 供 对 称 的 支撑 力 ,使 得 所 述 多 足 机 器 人 100 整 体重 力 平衡 且 运 行 平稳 ,可 以 理 
解 ,在 其 他 的 实施 方式 中 ,所 述 机 械 腿 50 也 可 以 为 其 他 数量 ,例如 ,所 述 机 械 腿 50 可 以 为 一 
个 两 个 、 三 个 、 四 个 、 五 个 …… 等 等 。 

[0034] ”请 参阅 图 3, 所 述 机 械 腿 50 包 括 第 一 关节 52、 第 三 关节 54 以 及 第 三 关节 56, 所 述 第 
一 关节 52、 所 述 第 二 关节 54 以 及 所 述 第 三 关节 56 依 次 连接 .具体 而 言 , 所 述 第 一 关节 52 可 转 
动 地 连接 于 所 述 机 身 10, 所 述 第 二 关节 54 可 转动 地 连接 于 所 述 第 一 关节 52, 所 述 第 三 关节 
56 可 转动 地 连接 于 所 述 第 二 关节 54。 

[0035] ”所 述 第 一 关节 52 相 对 于 所 述 机 身 10 转 动 时 ,能够 调节 所 述 第 三 关节 56 在 水 平方 向 
上 的 位 置 , 从 而 调节 所 述 机 械 腿 50 在 水 平方 向 上 的 位 置 。 因 此 ,通过 控制 所 述 第 一 关节 52 相 
对 于 所 述 机 身 10 转 动 的 角度 ,能 够 控制 所 述 机 械 腿 50 移 动 的 步 长 及 方向 。 

[0036] “在 本 实施 方式 中 ,所 述 第 一 关节 52 相 对 于 所 述 机 身 10 转 动 的 转轴 , 基本 平行 于 所 
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述 机 身 10 的 竖 直 中 心 轴 设 置 ,所 述 第 一 关节 52 相 对 于 所 述 机 身 10 转 动 的 角度 小 于 或 等 于 
180 度 。 

[0037] ”可 以 理解 ,在 其 他 的 实施 方式 中 ,所 述 第 一 关节 52 相 对 于 所 述 机 身 10 转 动 的 转轴 
的 设置 角度 以 及 设置 方式 ,可 以 根据 所 述 多 足 机 器 人 100 的 实际 需要 而 设置 ,例如 ,所 述 第 
一 关节 52 相 对 于 所 述 机 身 10 转 动 的 转轴 可 以 相对 于 所 述 机 身 10 的 竖 直 中 心 轴 倾 斜 设置 。 类 
似 地 ,所 述 第 一 关节 52 相 对 于 所 述 机 身 10 转 动 的 角度 范围 ,也 可 以 根据 所 述 多 足 机 器 人 100 
的 实际 需要 而 设置 ,例如 ,所 述 第 一 关节 52 相 对 于 所 述 机 身 10 转 动 的 角度 可 以 小 于 或 等 于 
150 度 .小 于 或 等 于 100 度 .小 于 或 等 于 90 等 等 。 

[0038] “所 述 第 二 关节 54 相 对 所 述 第 一 关节 52 转 动 时 ,能 够 调节 所 述 第 三 关节 56 在 竖 直 方 
向 的 位 置 , 从 而 调节 所 述 机 械 腿 50 在 竖 直方 向 的 位 置 .因此 ,通过 控制 所 述 第 二 关节 54 相 对 
于 所 述 第 一 关节 52 转 动 的 角度 ,能 够 控制 所 述 机 械 腿 50 攀 爬 / 抬 起 的 高 度 。 

[0039] ”在 本 实施 方式 中 ,所 述 第 二 关节 54 相 对 于 所 述 第 一 关节 52 转 动 的 转轴 ,基本 垂直 
于 所 述 机 身 10 的 竖 直 中 心 轴 设置 .具体 在 图 示 的 实施 方式 中 ,所 述 第 二 关节 54 相 对 于 所 述 
第 一 关节 52 转 动 的 转轴 ,基本 垂直 于 所 述 第 一 关节 52 相 对 所 述 机 身 10 转 动 的 转轴 设置 .所 
述 第 二 关节 54 相 对 于 所 述 第 一 关节 52 转 动 的 角度 小 于 或 等 于 100 度 。 

[0040] ”可 以 理解 ,在 其 他 的 实施 方式 中 ,所 述 第 二 关节 54 相 对 于 所 述 第 一 关节 52 转 动 的 
转轴 的 设置 角度 以 及 设置 方式 ,可 以 根据 所 述 多 足 机 器 人 100 的 实际 需要 而 设置 .例如 ,所 
述 第 二 关节 54 相 对 于 所 述 第 一 关节 52 转 动 的 转轴 可 以 相对 于 所 述 机 身 10 的 竖 直 中 心 轴 倾 
斜 设置 ;或 者 ,所 述 第 二 关节 54 相 对 于 所 述 第 一 关节 52 转 动 的 转轴 ,可 以 相对 于 所 述 第 一 关 
节 52 相 对 所 述 机 身 10 转 动 的 转轴 倾斜 设置 .类 似 地 ,所 述 第 二 关节 54 相 对 于 所 述 第 一 关节 
52 转 动 的 角度 范围 ,也 可 以 根据 所 述 多 足 机 器 人 100 的 实际 需要 而 设置 ,例如 ,所 述 第 二 关 
节 54 相 对 于 所 述 第 一 关节 52 转 动 的 角度 可 以 小 于 或 等 于 180 度 .小 于 或 等 于 150 度 、 小 于 或 
等 于 90 等 等 。 

[0041] ”所 述 第 三 关节 56 相 对 于 所 述 第 二 关节 54 转 动 时 ,能够 调节 所 述 第 三 关节 56 着 陆 时 
的 角度 ,从 而 调节 所 述 机 械 腿 50 着 陆 时 的 角度 。 因 此 ,通过 控制 所 述 第 三 关节 56 相 对 于 所 述 
第 二 关节 54 转 动 的 角度 ,能 够 控制 所 述 机 械 腿 50 攀 疏 / 抬 起 的 角度 。 

[0042] ”在 本 实施 方式 中 ,所 述 第 三 关节 56 相 对 于 所 述 第 二 关节 54 转 动 的 转轴 ,基本 平行 
于 所 述 第 二 关节 54 相 对 于 所 述 第 一 关节 52 转 动 的 转轴 ,所 述 第 三 关节 56 相 对 于 所 述 第 二 关 
节 54 转 动 的 角度 小 于 或 等 于 100 度 。 

[0043] ”可 以 理解 ,在 其 他 的 实施 方式 中 ,所 述 第 三 关节 56 相 对 于 所 述 第 二 关节 54 转 动 的 
转轴 的 设置 角度 以 及 设置 方式 ,可 以 根据 所 述 多 足 机 器 人 100 的 实际 需要 而 设置 .例如 ,所 
述 第 三 关节 56 相 对 于 所 述 第 二 关节 54 转 动 的 转轴 ,可 以 相对 于 所 述 机 身 10 的 竖 直 中 心 轴 倾 
斜 设置 ;或 者 ,所 述 第 三 关节 56 相 对 于 所 述 第 二 关节 54 转 动 的 转轴 ,可 以 相对 于 所 述 第 二 关 
节 54 相 对 所 述 机 身 10 转 动 的 转轴 倾斜 设置 .类 似 地 ,所 述 第 三 关节 56 相 对 于 所 述 第 二 关节 
54 转 动 的 角度 范围 ,也 可 以 根据 所 述 多 足 机 器 人 100 的 实际 需要 而 设置 ,例如 ,所 述 第 三 关 
节 56 相 对 于 所 述 第 二 关节 54 转 动 的 角度 可 以 小 于 或 等 于 180 度 .小 于 或 等 于 150 度 、 小 于 或 
等 于 90 等 等 。 
[0044] ”请 同时 参阅 图 3 至 图 6, 具 体 在 图 中 所 示 的 实施 例 中 ,所 述 第 一 关节 52 包 括 主动 驱 
动 件 521 及 主动 辟 523。 所 述 主动 驱动 件 521 设 置 于 所 述 机 映 10 上 。 所 述 主动 臂 523 与 所 述 主 
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动 驱动 件 521 相 连接 。 

[0045] ”在 本 实施 方式 中 ,所 述 主动 驱动 件 521 为 旋转 驱动 件 ,其 用 于 驱动 所 述 主动 臂 523 
转动 ,从 而 带动 所 述 机 械 腿 50 整 体 相 对 所 述 机 身 10 转 动 。 所 述 主动 驱动 件 521 上 设置 有 转 接 
部 (图 中 未 标 出 ) ,所 述 主动 驱动 件 521 通 过 所 述 转 接 部 装 设 于 所 述 机 身 10 上 。 有 具体 地 ,所 述 
主动 驱动 件 521 为 旋转 电机 ,其 包括 定子 (图 中 未 标 出 ) 及 转子 (图 中 未 标 出 ) 。 所 述 定子 固定 
于 所 述 机 身 10 上 ,所 述 转子 与 所 述 定子 可 转动 连接 ,所 述 主动 臂 523 连 接 在 所 述 转 子 上 ,所 
述 转 子 能 够 带动 所 述 主动 臂 523 相 对 所 述 机 身 10 转 动 , 从 而 使 所 述 第 一 关节 52 相 对 所 述 机 
身 10 转 动 。 

[0046] ”所 述 主动 辟 523 用 于 装 设 所 述 第 二 关节 54。 所 述 主 动 驱动 件 521 驱 动 所 述 主动 臂 
523 转 动 时 ,所 述 主动 臂 523 相 对 所 述 机 身 10 转 动 的 轴线 ,基本 平行 于 所 述 机 身 10 的 竖 直 中 
心 轴 设 置 。 当 所 述 多 足 机 器 人 100 运 行 于 大 致 水 平 的 工作 场所 时 ,所 述 主动 辟 523 的 转动 轴 
线 大 致 沿 竖 直方 向 设置 。 

[0047] ”所 述 第 二 关节 54 可 活动 地 设置 在 所 述 主动 句 523 上 。 具 体 在 图 示 的 实施 方式 中 ,所 
述 第 二 关节 54 包 括 从 动 驱动 件 541、 第 一 传动 组 件 543 以 及 从 动 臂 545。. 所 述 从 动 驱 动 件 541 
设置 在 所 述 主动 辟 523 上 ,所 述 第 一 传动 组 件 543 连 接 于 所 述 从 动 驱 动 件 541。 所 述 从 动 臂 
545 连 接 于 所 述 第 一 传动 组 件 543。 

[0048] ”在 本 实施 方式 中 ,所 述 从 动 驱 动 件 541 为 旋转 驱动 件 ,具体 地 ,所 述 从 动 驱动 件 541 
为 旋转 电机 。 所 述 从 动 驱动 件 541 设 置 在 所 述 主动 臂 523 上 ,并 相对 所 述 主动 侣 523 固 定 。 所 
述 从 动 驱动 件 541 用 于 驱动 所 述 第 一 传动 组 件 543 运 动 ,以 带动 所 述 从 动 臂 545 相 对 所 述 主 
动 辟 523 转 动 , 从 而 使 所 述 第 二 关节 54 相 对 所 述 第 一 关节 52 转 动 。 

[0049] ”在 本 实施 方式 中 ,所 述 第 一 传动 组 件 543 为 丝 杠 机 构 。 有 具体 地 ,所 述 第 一 传动 组 件 
543 包 括 丝 杆 5431 以 及 套 设 于 所 述 丝 杆 5431 上 的 螺母 5433。 所 述 丝 杆 5431 通 过 万 向 节 5435 
连接 于 所 述 从 动 驱动 件 541 的 驱动 轴 , 所 述 螺母 5433 与 所 述 丝 杆 5431 相 吗 合 。 所 述 从 动 驱动 
件 541 能 够 驱动 所 述 丝 杆 5431 转 动 , 以 带动 所 述 螺 母 5433 移 动 。 所 述 螺母 5433 与 所 述 丝 杆 
5431 之 间 的 路 合 结构 ,构成 所 述 第 一 传动 组 件 543 的 卡 合 止 退 结构 。 当 所 述 从 动 驱 动 件 541 
被 切断 动力 时 ,例如 ,所 述 从 动 驱 动 件 541 断 电 时 ,所 述 卡 合 止 退 结构 能 够 防止 第 一 传动 组 
件 543 继 续 传 动 , 即 ,螺母 5433 的 螺纹 与 丝 杆 5431 的 螺纹 唉 合 后 ,使 所 述 螺母 5433 难 以 自动 
相对 所 述 丝 杆 5431 移 动 ,使 得 所 述 第 一 传动 组 件 543 仍 能 够 保持 对 所 述 从 动 臂 545 的 支撑 
力 ; 从 而 避免 了 所 述 第 二 关节 54 因 被 切断 动力 而 竣 软 的 情况 。 

[0050] ”所 述 从 动 臂 545 可 转动 地 设置 于 所 述 主动 臂 523 上 , 且 与 所 述 螺母 5433 可 转动 连 
接 , 具 体 地 ,所 述 从 动 臂 545 通 过 枢 轴 5451 枢 接 于 所 述 主 动 臂 523 上 ,所 述 从 动 辟 545 通 过 转 
轴 5453 与 所 述 螺 母 5433 可 转动 地 连接 。 当 所 述 从 动 驱动 件 541 了 驱动 所 述 丝 杆 5431 转 动 时 ,所 
述 螺母 5433 能 够 沿 着 所 述 丝 杆 5431 移 动 ,从 而 带动 所 述 从 动 辟 545 相 对 所 述 主动 臂 523 转 
动 , 使 所 述 第 二 关节 54 整 体 相 对 所 述 第 一 关节 52 转 动 。 所 述 从 动 驱 动 件 541 通 过 所 述 第 一 传 
动 组 件 543 驱 动 所 述 从 动 辟 545 转 动 时 ,所 述 从 动 臂 545 相 对 所 述 主动 臂 523 转 动 的 轴线 ,大 
致 垂直 于 所 述 主动 臂 523 相 对 所 述 机 身 10 转 动 的 轴线 。 当 所 述 多 足 机 器 人 100 运 行 于 大 致 水 
平 的 工作 场所 时 ,所 述 从 动 辟 545 的 转动 轴线 大 致 沿 水 平方 向 设置 。 

[0051] ”所 述 第 三 关节 56 可 活动 地 设置 在 所 述 从 动 臂 545 上 ,在 本 实施 方式 中 ,所 述 第 三 关 
节 56 的 结构 与 所 述 第 二 关节 54 的 结构 大 致 相同 .具体 在 图 示 的 实施 方式 中 ,所 述 第 三 关节 
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56 包 括 执行 驱动 件 561、 第 二 传动 组 件 563 以 及 执行 臂 565 ,所 述 执行 驱动 件 561 设 置 在 所 述 
从 动 臂 545 上 ,所 述 第 二 传动 组 件 563 连 接 于 所 述 执行 驱动 件 561 ,所 述 执行 臂 565 连 接 于 所 
述 第 二 传动 组 件 563。 

[0052] ”在 本 实施 方式 中 ,所 述 执行 驱动 件 561 为 旋转 驱动 件 ,具体 地 ,所 述 执行 驱动 件 561 
为 旋转 电机 。 所 述 执行 驱动 件 561 设 置 在 所 述 从 动 臂 545 上 ,并 相对 所 述 从 动 辟 545 固 定 。 所 
述 执行 驱动 件 561 用 于 驱动 所 述 第 二 传动 组 件 563 运 动 , 以 带动 所 述 执行 臂 565 相 对 所 述 从 
动 臂 545 转 动 , 从 而 使 所 述 第 三 关节 56 相 对 所 述 第 二 关节 54 转 动 。 

[0053] ”在 本 实施 方式 中 ,所 述 第 三 传动 组 件 563 为 丝 杠 机 构 。 具 体 地 ,所 述 第 二 传动 组 件 
563 包 括 丝 杆 5631 以 及 套 设 于 所 述 丝 杆 5631 上 的 螺母 5633。 所 述 丝 杆 5631 通 过 万 向 节 5635 
连接 于 所 述 执行 驱动 件 561 的 驱动 轴 , 所 述 螺母 5633 与 所 述 丝 杆 5631 相 唉 合 。 所 述 执行 驱动 
件 561 能 够 驱动 所 述 丝 杆 5631 转 劲 , 以 带动 所 述 螺 母 5633 移 动 . 所 述 螺母 5633 与 所 述 丝 杆 
5631 之 间 的 唉 合 结构 ,构成 所 述 第 二 传动 组 件 563 的 卡 合 止 退 结构 。 当 所 述 执行 驱动 件 561 
被 切断 动力 时 ,例如 ,所 述 执行 驱动 件 561 断 电 时 ,所 述 卡 合 止 退 结构 能 够 防止 第 二 传动 组 
件 563 继 续 传 动 , 即 ,螺母 5633 的 螺纹 与 丝 杆 5631 的 螺纹 唉 合 后 ,使 所 述 螺 母 5633 难 以 自动 
相对 所 述 丝 杆 5631 移 动 ,使 得 所 述 第 二 传动 组 件 563 仍 能 够 保持 对 所 述 执行 辟 565 的 支撑 
力 ,; 从 而 避免 了 所 述 第 三 关节 56 因 被 切断 动力 而 次 软 的 情况 。 

[0054] ”所 述 执行 臂 565 可 转动 地 设置 于 所 述 从 动 臂 545 上 , 且 与 所 述 螺 母 5633 可 转动 连 
接 。 有 具体 地 ,所 述 执行 臂 565 通 过 枢 轴 5651 枢 接 于 所 述 从 动 臂 545 上 ,所 述 执行 臂 565 通 过 转 
轴 5653 与 所 述 螺母 5633 可 转动 地 连接 。 当 所 述 执行 驱动 件 561 驱 动 所 述 丝 杆 5631 转 动 时 ,所 
述 螺 母 5633 能 够 沿 着 所 述 丝 杆 5631 移 动 ,从 而 带动 所 述 执 行 臂 565 相 对 所 述 从 动 臂 545 转 
动 ,使 所 述 第 三 关节 56 整 体 相对 所 述 第 二 关节 54 转 动 。 所 述 执 行 驱动 件 561 通 过 所 述 第 二 传 
动 组 件 563 驱 动 所 述 执行 句 565 转 动 时 ,所 述 执行 臂 565 相 对 所 述 从 动 臂 545 转 动 的 轴线 ,大 
致 平行 于 所 述 从 动 臂 545 对 所 述 主动 臂 523 转 动 的 轴线 。 当 所 述 多 足 机 器 人 100 运 行 于 大 致 
水 平 的 工作 场所 时 ,所 述 执 行 臂 565 的 转动 轴线 大 致 沿 水 平方 向 设置 。 

[0055] ”进一步 地 ,所 述 多 足 机 器 人 100 还 包括 设置 于 所 述 第 三 关节 56 上 的 支 脚 58 ,所 述 支 
脚 58 用 作 所 述 多 足 机 器 人 100 的 机 械 腿 50 在 着 陆 时 的 文 撑 .所 述 文 脚 58 包 括 减 震 组 件 581 以 
及 触角 583 ,所 述 减 震 组 件 581 设 置 于 所 述 执行 臂 565 上 ,所 述 触 角 583 抵 持 于 所 述 减 震 组 件 
581 上 ,所 述 触角 583 及 所 述 减 震 组 件 581 用 于 将 所 述 多 足 机 器 人 100 支 撑 于 使 用 场所 上 ,并 
对 所 述 多 足 机 器 人 100 的 行走 、 梦 的 进行 减 震 。 

[0056] ”具体 在 图 示 的 实施 方式 中 ,所 述 减 震 组 件 581 包 括 固 定 件 5811、 装 设 件 5813、 弹 性 
件 5815 以 及 活动 件 5817。 所 述 固定 件 5811 固 定 于 所 述 执行 臂 565 上 ,所 述 装 设 件 5813 设 置 于 
所 述 固定 件 5811 上 ,所 述 弹性 件 5815 可 活动 地 设置 于 所 述 装 设 件 5813 上 。 所 述 活动 件 5817 
可 活动 地 抵 持 于 所 述 弹 性 件 5815 上 ,并 用 于 抵 接 所 述 触 角 583 , 使 所 述 减 震 组 件 581 在 所 述 
第 三 关节 56 与 所 述 触 角 583 之 间 形 成 弹性 抵 持 作用 ,从 而 实现 所 述 多 足 机 器 人 100 在 行走 时 
[0057] ”具体 而 言 ,在 本 实施 方式 中 ,所 述 固定 件 5811 为 两 个 ,两 个 所 述 固定 件 5811 彼 此 间 
隔 设置 在 所 述 执行 臂 565 上 。 所 述 装 设 件 5813 大 致 呈 杆 状 , 其 设置 在 两 个 所 述 固定 件 5811 之 
间 , 且 所 述 装 设 件 5813 的 两 端 分 别 连接 于 两 个 所 述 固定 件 5811 上 。 所 述 活动 件 5817 可 活动 
地 套 设 于 所 述 装 设 件 5813 上 ,所 述 活 动 件 5817 用 于 装 设 所 述 触 角 583。 所 述 弹性 件 5815 可 活 
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动 地 设置 在 所 述 装 设 件 5813 上 ,并 抵 持 于 所 述 固定 件 5811 与 所 述 活动 件 5817 之 间 。 在 本 实 
施 方式 中 ,所 述 弹性 件 5815 为 两 组 ,两 组 所 述 弹性 件 5815 分 别 设置 在 所 述 活 动 件 5817 的 两 
侧 , 且 每 组 所 述 弹 性 件 5815 的 两 端 分 别 抵 持 在 所 述 固定 件 5811 及 所 述 活动 件 5817 上 ,从 而 
实现 所 述 机 械 腿 50 的 双向 减 震 。 

[0058] ”所 述 触 角 583 连 接 于 所 述 活动 件 5817 上 ,其 用 于 将 所 述 多 足 机 器 人 100 文 撑 于 使 用 
场所 。 所 述 触 角 583 上 设置 有 传感器 (图 中 未 示 出 ) ,所 述 传感器 用 于 感 测 所 述 触 角 583 是 否 
着 陆 。 所 述 传感器 可 以 为 压力 传感器 ,距离 传感器 、 视 觉 传感器 等 。 

[0059] “上述 的 多 足 机 器 人 100 ,其 机 械 腿 50 的 第 一 关节 52 作 为 主动 关节 、 第 二 关节 54 作 为 
从 动 关节 、 第 三 关节 56 作 为 执行 关节 ,所 述 主动 关节 通过 所 述 从 动 关节 带动 所 述 执行 关节 
运动 ,从 而 实现 所 述 多 足 机 器 人 100 的 站 立 ` 行 走 ` 攀 爬 等 功能 。 由 于 所 述 第 二 关节 54 的 第 一 
传动 组 件 543 具 有 上 述 的 卡 合 止 退 结构 ,所 述 卡 合 止 退 结构 用 于 给 予 所 述 从 动 臂 545 足 够 的 
支撑 力 , 并 使 所 述 第 一 传动 组 件 543 在 被 切断 动力 的 情况 下 能 够 维持 当前 的 传动 状态 ,从 而 
使 所 述 机 械 腿 能 够 保持 当前 的 运行 状态 ,避免 了 所 述 多 足 机 器 人 100 因 被 切断 动力 而 次 软 
的 情况 ,类似 地 ,由 于 所 述 第 三 关节 56 的 第 二 传动 组 件 563 具 有 上 述 的 卡 合 止 退 结构 ,使 所 
述 第 二 传动 组 件 563 在 被 切断 动力 的 情况 下 能 够 维持 当前 的 传动 状态 ,避免 了 所 述 多 足 机 
器 人 100 因 被 切断 动力 而 肉 软 的 情况 。 

[0060] “可 以 理解 的 是 ,上 述 的 多 足 机 器 人 100, 可 以 仅 具 有 上 述 第 二 关节 54 或 第 三 关节 56 
中 的 任 一 个 ,以 实现 所 述 多 足 机 器 人 100 的 站 立 ` 行 走 ` 攀 爬 等 功能 ;甚至 ,所 述 多 足 机 器 人 
100 的 机 械 腿 50 ,可 以 省 略 所 述 第 一 关节 52 ,而 将 所 述 第 二 关节 54 直 接 装 设 于 所 述 机 身 10 
上 ,并 通过 所 述 第 二 关节 54 的 第 一 传动 组 件 543 给 予 所 述 机 械 腿 50 足 够 的 支撑 力 ,使 所 述 机 
械 腿 50 在 被 切断 动力 的 情况 下 能 够 维持 当前 的 传动 状态 。 

[0061] ”可 以 理解 的 是 ,所 述 第 一 传动 组 件 543 可 以 为 除 丝 杠 机 构 以 外 的 传动 机 构 , 而 使 所 
述 第 一 传动 组 件 543 具 有 卡 合 止 退 结构 ,从 而 使 所 述 第 一 传动 组 件 543 在 被 切断 动力 的 情况 
下 能 够 维持 当前 的 传动 状态 即 可 。 
[0062] 例如 ,所 述 第 一 传动 组 件 543 可 以 为 蜗轮 蜗杆 机 构 。 具 体 而 言 ,所 述 第 一 传动 组 件 
543 可 以 包括 蜗杆 及 与 所 述 蜗杆 相 哮 合 的 蜗轮 .所 述 蜗 杆 连接 于 所 述 从 动 驱 动 件 541 的 驱动 
轴 , 所 述 从 动 辟 545 设 置 于 所 述 蜗轮 上 。 所 述 从 动 驱动 件 541 能 够 驱动 所 述 蜗 杆 转 动 ,以 带动 
所 述 蝇 轮转 动 ,从 而 带动 所 述 从 动 臂 545 转 动 .所 述 卡 合 止 退 结构 为 所 述 蜗 轮 及 所 述 蜗 杆 的 
嘴 合 结构 ,由 此 , 当 所 述 从 动 驱 动 件 541 被 切断 动力 时 ,所 述 卡 合 止 退 结构 能 够 防止 所 述 蜗 
轮 相 对 所 述 蜗杆 转动 ,所 述 第 一 传动 组 件 543 仍 能 够 保持 对 所 述 从 动 臂 545 的 支撑 力 , 从 而 
避免 了 所 述 第 二 关节 54 因 被 切断 动力 而 次 软 的 情况 。 

[0063] ”或 者 ,所 述 第 一 传动 组 件 543 可 以 为 直线 电机 。 具 体 而 言 ,所 述 第 一 传动 组 件 543 可 
以 包括 导轨 及 与 所 述 导轨 相 适 配 的 滑 块 ,此 时 ,所 述 从 动 驱 动 件 541 可 以 省 略 。 所 述 导 轨 上 
设置 有 转 接 部 ,所 述 导轨 通过 所 述 转 接 部 效 设 于 所 述 机 身 10 上 。 所 述 导轨 可 转动 地 连接 于 
所 述 主 动 臂 523, 所 述 滑 块 可 滑动 地 设置 在 所 述 导轨 上 。 所 述 从 动 辟 545 与 所 述 主 动 臂 523 相 
枢 接 的 同时 ,可 转动 地 连接 于 所 述 滑 块 上 。 当 所 述 直 线 电机 的 所 述 滑 块 相对 所 述 导 轨 请 动 
时 ,所 述 滑 块 能 够 带动 所 述 从 动 恬 545 相 对 所 述 主动 锅 523 运 动 , 其 中 ,所 述 导 轨 可 以 通过 万 
向 节 、 球 贸 或 者 枢 轴 等 可 转动 地 连接 于 所 述 主 动 辟 523 上 。 所 述 卡 合 止 退 结构 为 所 述 直 线 电 
机 内 部 的 自 锁 结构 ,由 此 , 当 所 述 从 动 驱动 件 541 被 切断 动力 时 ,所 述 卡 合 止 退 结构 能 够 防 
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止 所 述 滑 块 相对 所 述 导轨 移动 ,所 述 第 一 传动 组 件 543 仍 能 够 保持 对 所 述 从 动 臂 545 的 支撑 
力 , 从 而 避免 了 所 述 第 二 关节 54 因 被 切断 动力 而 次 软 的 情况 。 

[0064] “又 如 ,所 述 第 一 传动 组 件 543 可 以 为 电动 伸缩 气缸 以 及 正 退 部 件 的 结合 .具体 而 
言 , 所 述 第 一 传动 组 件 543 可 以 包括 电动 伸缩 气缸 及 止 退 部 件 ,此 时 ,所 述 从 动 驱 动 件 541 可 
以 省 略 。 所 述 电动 伸缩 气缸 包括 缸 体 及 与 所 述 仙 体 滑 动 配合 的 伸缩 杆 , 所 述 伸缩 杆 能 够 与 
所 述 止 退 部 件 相 卡 合 或 相 分 离 。 所 述 饶 体 可 转动 地 连接 于 所 述 主 动 臂 523, 所 述 从 动 臂 545 
与 所 述 主动 化 523 相 枢 接 的 同时 ,可 转动 地 连接 于 所 述 伸缩 杆 上 。 当 所 述 伸缩 杆 相 对 于 所 述 
生体 滑动 时 ,所 述 伸 缩 杆 能 够 带动 所 述 从 动 臂 545 相 对 所 述 主动 辟 523 运 动 .其 中 ,所 述 和 拭 体 
可 以 通过 万 向 节 、 球 贸 或 者 枢 轴 等 可 转动 地 连接 于 所 述 主 动 臂 523 上 。 所 述 卡 合 止 退 结构 为 
所 述 电动 伸缩 气缸 与 所 述 止 退 部 件 的 卡 合 结构 .具体 地 , 当 所 述 电 动 伸缩 气缸 通电 时 ,所 述 
伸缩 杆 处 于 收缩 状态 , 此 时 伸缩 杆 与 相对 应 的 止 退 部 件 相 分 离 ; 当 所 述 电 动 伸 缩 气 缸 断 电 
时 ,所 述 伸缩 杆 在 自身 重力 作用 下 自动 伸 出 而 处 于 初始 状态 ,并且 与 相对 应 的 止 退 部 件 相 
卡 合 .具体 地 ,所 述 正 退 部 件 可 以 为 直 齿 条 或 者 卡 合 齿 槽 等 。 

[0065] ”再 如 ,所 述 第 一 传动 组 件 543 可 以 为 电动 旋转 气缸 以 及 正 退 部 件 的 结合 .具体 而 
言 , 所 述 第 一 传动 组 件 543 可 以 包括 电动 旋转 气缸 及 止 退 部 件 , 此 时 ,所 述 从 动 驱 动 件 541 可 
以 省 略 。 所 述 电 动 旋转 气 饶 包括 饶 体 、 与 所 述 饶 体 转动 配合 的 旋转 杆 以 及 设置 于 苏 搜 狐 饶 
体 及 所 述 旋转 杆 之 间 的 复位 件 , 所 述 旋 转 杆 能 够 与 所 述 止 退 部 件 相 卡 合 或 相 分 离 。 所 述 征 
体 固 定 地 连接 于 所 述 主动 臂 523, 所 述 从 动 臂 545 连 接 于 所 述 旋 转 杆 上 。 当 所 述 旋 转 杆 相 对 
于 所 述 短 体 转 动 时 ,所 述 旋 转 杆 能 够 带动 所 述 从 动 臂 545 相 对 所 述 主动 辟 523 运 动 . 所 述 卡 
合 止 退 结构 为 所 述 电 动 旋转 气缸 与 所 述 止 退 部 件 的 卡 合 结构 .具体 地 , 当 所 述 电 动 旋转 气 
缸 通电 时 ,所 述 旋 转 杆 与 相对 应 的 止 退 部 件 相 分 离 ; 当 所 述 电 动 旋转 气缸 断 电 时 ,所 述 旋转 
杆 在 所 述 复位 件 作用 下 回复 而 处 于 初始 状态 ,并且 与 相对 应 的 止 退 部 件 相 卡 合 . 共 体 地 ,所 
述 复位 件 可 以 为 弹性 件 ,所 述 止 退 部 件 可 以 为 直 齿 条 或 者 卡 合 齿 槽 等 。 

[0066] 类似 地 , 述 第 二 传动 组 件 563 也 可 以 为 除 丝 杠 机 构 以 外 的 传动 机 构 , 例 如 ,为 蜗轮 
蜗杆 机 构 、 直 线 电 机 、 伸 缩 气 包 、 旋 转 气 和 等 ,使 所 述 第 二 传动 组 件 563 具 有 相应 的 卡 合 止 退 
结构 ,从 而 使 所 述 第 二 传动 组 件 563 在 被 切断 动力 的 情况 下 能 够 维持 当前 的 传动 状态 即 可 。 
[0067] ”以 上 实施 方式 仅 用 以 说 明 本 发 明 的 技术 方案 而 非 限 制 ,尽管 参照 以 上 较 佳 实施 方 
式 对 本 发 明 进 行 了 详细 说 明 ,本 领域 的 普通 技术 人 员 应 当 理 解 ,可 以 对 本 发 明 的 技术 方案 
进行 修改 或 等 同 蔡 换 都 不 应 脱离 本 发 明 技术 方案 的 精神 和 范围 .本 领域 技术 人 员 还 可 在 本 
发 明 精 神 内 做 其 它 变化 等 用 在 本 发 明 的 设计 ,只 要 其 不 偏离 本 发 明 的 技术 效果 均 可 。 这 些 
依据 本 发 明 精 神 所 做 的 变化 ,都 应 包含 在 本 发 明 所 要 求 保 护 的 范围 之 内 。 
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